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(57) Resumo Paterrte de Inventa* ' PROCESSO E APAREIHO 
PARA FORMAR CORTES ELM CA1ETERES, FIOS DE GUIA t 
SEMELHANTES" Disposrtrvo de corte de catetet. fio dc puia ou outro 
objeto cilmdnco, o qua! inclui uma base peto menos vrna IS nana de sena 
circular montada em urn membro f ufclforme, e urn prampo para nwrvpular o 
objeto a ser cortado Peto menos, uma lamina de berra circutei c 
giravelmenle nionlada no membro fusrforme O membro fu^ifornie e Irvre 
para se mover no sentido vertical e horizontal com relacao a ba&e para 
Bs&rm controlar b kxateecao, o Uma oho e a profundidadc dos oorles. em 
urn objeto ctimdnco disposto adjaoente eo mesmo C) grempo e capa? de 
deter o objeto a ter cortado bem corno de pira k> para e<por toda b 
wrcunlerenwa do objeto a lamina de tetra Com o desenpale do piarnpo, 
urn relet e de pmca podc avancar o objeto antes, que o prampo teja 
reengatBdo para firmemerrte deter o objeto para corte Sao tembem rfovitic* 
sensorea para permatir a deteccao de despa&te 'da lamina dc seria, com a 
finaldade de mformai sobce a repos*ceo ou e compensacao do ejiistr 
necessano da lamina de terra 




Relatdrio Descritivo da Patente de InvenpSo pare F ROQESSO 
E APARELHO PARA FORMAR CORTES EM CATETERES, FIOS DE GUIA 
E SEMELHANTES". 
ANTECEDENTES 
5 1 Campo da Invencao 

A presente invenpfio refere-se a formafSo de cortes de precisSo 
em cateteres e fios de guia Especificamente, 6 provido um dispositive para 
deter, avanpar, girar e, postenormente, cortar um cateter ou fio de guia, o 
qual e capaz de manipular o cateter ou o fio de guia em dois graus de liber- 

10 dade para permitir o controle preciso da localizapSo dos cortes Diversos 
mecanismos de sujeipfio sao providos para manipular o cateter ou fio de 
guia, bem como mecanismos para a detecpao do desgaste das ISminas de 
serra usadas para formar os cortes que resultam na vanapfio controlada nas 
propriedades mecanfeas 

15 2 Estado da Tfecnica 

Fazer cortes em cateteres e fios de guia exige precis§o para 
assegurar a confiabihdade necessSna as aphcapSes medicas nas quais eles 
s§o usados. NSo obstante, tambem 6 importante controlar os custos de pro- 
dup&o para que assim possam ser minimizados os custos pertencentes a 

20 industna de tratamento de saude 

0 estado da t6cnica 6 caractenzado por dispositivos r tais como 
fios de esmerilhamento, espirais enroladas, e lasers para formar os cortes 
Porem, estes disposittvos frequentemente ficam em desvantagem devido a 
seu alto custo ou pelo fato de apresentarem mecanismos de controle dificil 

25 ou impreciso para o posicionamento adequado, nSo s6 do dispositivo para 
formar o corte, mas tamb6m do objeto cilfndrico a ser cortado 

Existe a necessidade, no entanto, de um processo e aparelho 
para formar cortes em cateteres e fios de guia, o qual permita o controle 
preciso das caracteristicas dos cortes. Isto necessanamente imphca na pre- 

30 cis§o, na detenpSo, no avanpo e na rotapao do objeto geralmente cilindrico, 
enquanto pelo menos uma l&mina de serra 6 avanpada para fazer o corte e 
postenormente retrafda 



• • • ••. ••• • 



• • ■ 



OBJETIVOS E SUMARIO DA INVENCAO 

E urn objetivo da presente inven^So o de prover um processo e 
aparelho para formar cortes de precisSo em caleteres e fios de guia 

E outro objetivo o de prover um processo e aparelho para formar 
5 corles de precisSo em objetos cilfndricos. 

£ ainda outro objetivo o de prover um processo e aparelho para 
formar cortes de precisSo atraves da manipula$§o de um objeto cilfndnco 
em dois graus de liberdade para controlar os par&metros dos cortes. 

E ainda outro objetivo o de prover um processo e aparelho para 
10 deter, avangar e girar um objeto cilfndrico a ser cortado. 

Ainda outro objetivo da invenfSo e o de prover um processo e 
aparelho para aumentar o rendimento de um dispositivo que forma cortes 
em objetos cilfndricos atraves da provisSo de multiplas laminas de serra em 
uma unica ferramenta de corte 
15 E outro objetivo o de prover um processo e aparelho para de- 

tectar a extensSo do desgaste de uma lamina de serra, a fim de controlar a 
posjfSo da I&nmna de serra com uma mator precisao 

Estes e outros objelivos da presente invenpfio sao realizados 
em uma concretizafSo prefenda de um dispositivo para formar cortes em um 
20 cateter, em um fio de guia ou em outro objeto cilfndnco 0 dispositivo mclui 
uma base que possui pelo menos uma l&mina de serra circular montada em 
um membro fusiforme, e um grampo para manipular e posicionar o objeto a 
ser cortado A lamina de serra circular e giravelmente montada sobre o 
membro fusiforme O membro fusiforme e hvre para se mover no sentido 
25 vertical e horizontal com relafao k base para assim controlar a locahzafSo, 
o compnmento, a profundidade e o fingulo dos cortes em um objeto cilfndn- 
co disposto adjacente ao mesmo. 0 grampo e capaz de deter o objeto a ser 
cortado, bem como posiciona-lo, por exemplo, atraves da rotapSo, para as- 
sim expor toda a circunfer§ncia do objeto cilindnco com relafao a ISmina de 
30 serra. Com o desengate do grampo, um rolete de pinpa avanga o objeto ci- 
lindnco antes que o grampo seja reengatado para firmemente deter o objeto 
cilindnco para o corte 



• • • • • z • • • ■ 

Outro aspecto da invenpfio 6 a habilidade dd s© : fornrar;ijdttegj 
de precisSo com a provisao de meios para controlar a rotapao e o avanpo do 
objeto a ser cortado e o movjmento do membro fusiforme da lamina de ser- 
ra Sao tamb6m providos sensores para permitir a detecpSo de desgaste na 
lamina de serra, com a finahdade de informal" sobre a reposipao ou a com- 
pensapfio do ajuste necess6rio da localizapSo do membro fusiforme da l&- 
mina de serra 

Outro aspecto 6 a habilidade de simultaneamente formar uma 
pluralidade de cortes no objeto. Isto 6 conseguido com uma l&mina de serra 
que possui uma pluralidade de laminas em paralelo Mais cortes podem ser 
feitos com a provisao de mais de urn membro fusiforme de ISmina de serra, 
onde cada urn e independentemente m6vel em dois graus de liberdade 

Outro aspecto da mvenpSo 6 o de prover mais do que urn mem- 
bro fusiforme, de maneira que as ISminas possam simultaneamente formar 
cortes de precis§o em diferentes localiza95es ao longo do comprimento do 
objeto cilfndrico 

Estes e outros objetivos, caracterfsticas, vantagens e aspectos 
alfernativos da presente rnvenpSo se tornarao evidentes aqueles versados 
na tecn/ca a partir de uma considerapao da segu/nte descrip§o detalhada, 
tomada em combinapSo com os desenhos anexos 
BREVE PESCR1CAO DOS DESENHOS 

A Figura 1A 6 uma vista em elevap&o frontal de uma concretiza- 
p ao preferida, formada de acordo com os pnncipios da presente invenpSo 

A Figura 1 B e uma vista em elevapSo lateral da invenp£o mos- 
trada na Figura 1A 

A Figura 2 e uma concretizapao alternative de urn membro que 
se move na vertical, mostrado invertido na orientapSo com relapfio as Figu- 
ras 1Ae 1B 

A Figura 3 e uma concretizapao alternative de urn membro que 
se move na horizontal, mostrado invertido na orientapSo com relapao as Fi- 
guras 1Ae 1B 

A Figura 4 6 urn diagrama de bloco da concretizapao preferida 
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que mostra um meio de controle e um meio sensor pars contcelfer afdefexmi-* '•• 
napao da posipfio e o movjmento dos componentes 

A Figura 5 6 um diagrama de bloco que mostra smais que pas- 
sam entre os componentes, quando do uso de um sensor de condupSo el6- 
5 tnca. 

A Figura 6 e um diagrama de bloco que mostra sinais que pas- 
sam entre os componentes, quando do uso de um sensor de detecp&o de 
arrasto mecSnico 

A Figura 7 6 um diagrama de bloco que mostra sinais que pas- 
10 sam entre os componentes, quando do uso de um sensor detector de rota- 
p&o 

A Figura 8 e um diagrama de bloco que mostra sinais que pas- 
sam entre os componentes, quando do uso de um sensor de detecpSo otica 

A Figura 9A 6 uma vista em elevapSo frontal de uma concretiza- 
15 pao alternative para o meio de sujeipSo 

A Figura 9B e uma vista em elevapao lateral de uma concretea- 
p3o alternativa para o meio de sujeipSo da Figura 9A 

A Figura 10 6 uma montagem de lamina de serra alternativa que 
pode ser usada em todas.as . concretizapoes da presente mvenpao 
20 A Figura 1 1 A § uma vista em elevapao superior de um djspositi- 

vo de sujeipao alternativo 

A Figura 11B 6 uma vista em elevapao lateral do dispositivo de 
sujeip§o alternativo da Figura 1 1B. 

A Figura 12 e uma concretizapSo alternativa que usa duas 
25 montagens de l&mina de serra para simultaneamente formar incisSes no 
■*« cateter •„«»- ■•■■.«■•.•.$*•*■--■*. . » 

DESCRICAO DETALHADA DA INVENCAO 

Ser6 feita agora refer&ncia 80s desenhos, nos quais os vSrios 
elementos da presente invenp§o receberao designates num6ncas e nos 
30 quais a invenpSo sera discutida, de modo a permitir que aquele versado na 
tecnica execut e use a invenp§o 

A presente invenpao e ilustrada nas Figuras 1A 1B. A Figura 
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1A e uma visla frontal da concretizap&o preferida da ir^er^a^^ue.fpfgtceco;" 

sistema para formar cortes de precisao em urn cateter, em urn fio de guia, ou 

em outros objetos cilindricos Com a finalidade de se ter em mente o uso a 

que se destma a presente invenfao, urn cateter ser£ mencionado como o 

5 objeto a ser cortado, embora qualquer objeto cilfndnco possa ser substituido 

pelo cateter Entretanto, referfencia ao cateter 6 apenas por convenifencia de 

escrila em termos de um objeto cillndnco especifico, e n&o deve ser consi- 

derada uma limita$5o ao material da inven$§o Contudo, a referenda a um 

cateter mantem presenle em mente o objetivo de se ter um dispositivo de 

10 corte muito preciso, onde a precisSo e proeminente na maiona das aplica- 

g6es m^dicas Adicionalmenle, um cateter e apenas uma concretizaf&o de 

uma aplica$ao medica, mas o qual facilmente representa a necessidade de 

prectsfio. 

0 sistema 6 mostrado nas Figuras 1A e 1B e compreendido de 
15 di versos elementos que incluem um membro de base 10 para sustentar a 
estrutura Um membro verticalmente m6vel 14, que apresenta uma pnmeira 
face de acoplamento vertical 16 e uma primeira face de acoplamento hori- 
zontal 18, 6 acoplado em engate de deslizamento com um membro de base 
vertical 12 A face de acoplamento vertical 16 e favoravelmente engatada 
20 com uma face de acoplamento vertical do membro de base 20 

O mecanismo 22 para permitir o engate de deslizamento entre a 
face de acoplamento vertical 16 e a face de acoplamento vertical do mem- 
bro de base 20 pode ser qualquer aparelho apropriado Uma considerapao 
jmportante 6 a de que o membro verticalmente movel 14 nao pode se mover 
25 no seniido horizontal, ou a preosao do sistema eslara compromehda Por 
isso, as to!er6ncias do mecanismo 22 devem ser necessanamente peque- 
nas Um bom exemplo de um mecanismo apropnado 22 6 bem conhecido 
daque\es versados na tecnica como uma corredifa cruzada de mancal de 
roletes 

30 A forma do membro verticalmente movel 14 e mostrada aqur 

como um pequeno "L n de costas. Uma forma alternativa para o membro ver- 
ticalmente movel 14' 6 mostrada na Figura 2 O membro 14 esta virado, 
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conforme comparado a concretizaffio da Figura 1A fit cacacferjsti^si Jjripprr»' 
tante do membro 14 § a de que ele apresente duas faces 16, 18, que podern 
ser deshzantemente engatadas para se moverem na vertical, e a de que ele 
apresente uma segunda face, na qual outro membro pode ser deslizante- 
5 mente engatado para se mover na horizontal. 

O sistema nas Figuras 1A e 1B e tambem compreendido de urn 
membro honzontalmente movel 24 que apresenta uma extremidade fusifor- 
me 26 e uma segunda face de acoplamento horizontal 28 Este membro ho- 
nzontalmente movel 24 e deslizantemente engatado em sua segunda face 

10 de acoplamento horizontal 28 ao membro verticalmente m6vel 14 ern sua 
pnmeira face de acoplamento horizontal 18 Deve ser observado que o 
membro verticalmente m6vel 14 e o membro honzontalmente movel 24 sao 
capazes de se moverem independentemente urn do outro Desta maneira, o 
sistema alcanna dois graus mdependentes de liberdade de movimento 

15 A extremidade fusiforme 26 do membro horizontalmente movel 

24 apresenta uma fenda horizontal 30, na qual £ disposto urn fuso 32 A 
fenda 30 e geralmente circular para servir como urn receptor para o ejxo 
redondo 34 do fuso 32 0 eixo do fuso 34 tern disposto em uma extremidade 
de trabalho .36 do mesmo pelo menos uma lamina de serra circular 38 A 

20 l&mma de serra circular 38 6 disposta verticalmente no eixo fusiforme 34, 
mas pode tambem ser angulada em outras concretizapoes 

0 eixo fusiforme 34 6 acoplado a urn motor de acionamento 
atraves de engrenagens, de correi8S, de acionamento direto, ou de qualquer 
outro meio apropriado (nao mostrado) que far6 com que o eixo fusiforme 34 

25 gire rapidamente 0 motor de acionamento (nao mostrado) pode ser dis- 

posto em qualquer localizagSo adequada com relapSo ao eixo fusiforme Em- v... 

uma concretizapao preferida, o eixo fusiforme 34 6 acionado atraves de um 
motor CC (Corrente Cont(nua) sem escova atrav6s de uma correia regulado- 
ra dentada 

30 A lamina de serra circular 38 e tfpfca daquelas encontradas na 

tecnica. Em uma concretizafao preferida, a borda de corte 40 da l&mina de 
serra 38 e revestida com diamantes industrials 
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0 meio para deter , de outra maneira, maAipJarltJiSi cgt^r&o-J 
ser cortado e o membro de sujeipSo 50. O membro de sujeipao 50 e com- 
preendido de duas montagens principals o grampo 52 e o meio de alimen- 
tapao (supnmento) de grampo 54, ou o dispositivo que alimenta o cateter 8 
5 e alraves do grampo 52. O membro de sujeipao 50 e tambem acoplado ao 
membro de base 10 e disposto para prender o grampo 52 em uma posipSo 
para facilitar a alimentapao do cateter 8 com relapao a I6mina de serra cir- 
cular 38 

Na concretizapao preferida, o grampo 52 e do tipo conhecido 

10 daqueles versados na t§cnica como urn grampo de pmpa Urn grampo de 
pmpa e um grampo fendilhado alindrico inserido apertadamente no interior 
afunilado de uma luva ou mandril em um torno para deter uma pepa de tra- 
balho cilindrica Na Figura 1 A, e visivel a forma cilindnca do grampo 52 Ele 
6 fendilhado, cups brapos de sujeipSo 58 s§o separados um do outro, de 

15 maneira que eles possam ser puxados para longe do cateter 8 ( quando do 
desengate, e depois s5o firmemente trazidos para junto do cateter 8, quan- 
do do desengate 

Em uma concretizapSo preferida, uma caracterfstica desejavel 
do grampo 52 e a de ele ser giravelmente montado dentro do membro de 

20 sujeipao 50 O grampo de pin? a 52 pode entSo girar, de modo a dispor uma 
porpSo diferente da superficie do cateter 8 com relapSo as ISmmas de serra 
38. O mecanismo para girar o grampo 52 e mostrado geralmente em 56, e e 
compreendido do grampo 52, que 6 mantido em uma armap§o que pode 
girar com relapao a ISmma de serra 38. 

25 O meio de alimentapao (suprimento) de grampo 54, visto na Fi- 

gura 1B, e mostrado nesta concretizapao preferida como sendo compreen- 
dido de uma montagem de rolete de pinpa 60, 62, que trabalha em conjun- 
pao com um rolete de alimentapSo 66. Como est6 claro na Figura 1B, a 
montagem de rolete de pinpa 60, 62 alimenta o cateter 8 com relapSo ao 

30 grampo 52 com o uso de atrito criado entre os dois membros opostos 60, 66 
O membro superior e o rolete de pmpa 60 O membro inferior 6 o rolete de 
alimentapSo 66 O rolete de alimentapSo 66 possui um etxo 68 montado no 
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meio de alimentapao de grampo 54, de modo que o folefe ^efalijfiefifajao;* 

66 possa ser girado 0 rolete de pinpa 60 6 disposto na extremidade de urn 

brapo de alavanca 62 que pivota em uma extremidade de pivotamento 70 

Urn onficio 72 e locahzado distalmente a partir da montagem de rolete de 

5 pmpa ao longo do compnmento do brapo de alavanca Uma extremidade de 

uma mola 64 6 mserida airaves do orificio, e a oulra extremidade da mola 64 

e acoplada em outro onficio 74 ao meio de ahmentapSo de grampo 54 A 

mola 64 proporciona a tensao necess6ria para que o rolete de alimentapSo 

64 empurre o cateter 8 para o grampo 52 

10 Tendo descnto a maioria dos componentes em uma concretrza- 

p§o preferida da montagem de corte de cateter 6, a operapSo da montagem 
6 se da da seguinte maneira Primeiro, o cateter nSo cortado 8 6 colocado 
entre o rolete de pmpa 60 e o rolete de alimentapSo 66 Isto pode ser feito 
com a elevap3o do brepo de alavanca esticando a mola 64 O desengate do 

15 brapo de alavanca 62 faz com que o rolete de pmpa 60 seja empurrado para 
baixo contra o rotete de alimentapao 66, com o cateter 8 disposto entre os 
mesmos Um mecanismo de acionamento (n§o mostrado) e acoplado ao 
rolete de alimentapao 66 para fazer com que ele seja girado e assim empur- 
re o cateter 8 na direpSo do grampo 52 O grampo 52 deve estar em uma 

20 posipfio desengatada (o onficio atrav6s do grampo 6 maior do que o diame- 
tro do cateter 8), de modo que o cateter 8 possa ser ahmentado facilmente 
atrav6s do mesmo Depois de passar atrav§s do grampo 52, o cateter 8 6 
suftctentemente alimentado alem da l&mina de serra circular 38, de modo 
que e!e fique em uma posipSo adequada para receber uma incisSo em sua 

25 superficie ou atraves da mesma 

: Quando o cateterB for posicionado corretamente, o grampo 52 
e engatado e a l&mina de serra 38 6 avanpada para formar o contato de 
corte Antes de cortar, a lamina de serra 38 sera sempre posicionada em 
uma posipSo retrafda A posipfio retralda 6 puxada tanto verticalmente abai- 

30 xo como horizontalmente longe do cateter 8. O primeiro movimento da lami- 
na de serra 38 6 1 ) o avanpo horizontal na direpSo do cateter 8 Isto 6 con- 
seguido movendo-se o membro horizontalmente movel 24 com relapao ao 
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membro verticalmente movel 14 ao qual ele e conectfcdo* Q'^enpferg honr* \? 
zontalmente m6vel 24 e movido ate que ele alcance a profundidade da mci- 
sao a ser feita no cateter 8. A pr6xima etapa 2) compreende o movimento do 
membro verticalmente movel 14 para cima com relaf§o a base 10, 6 qual 
5 ele se encontra acoplado, para assim fazer o corte A l&mina de serra 38 6 
entao imediatamente retrafda movendo-se o membro verticalmente movel 14 
para longe do cateter 8 O membro horizontal e movido apenas quando o 
pr6ximo corte se encontrar em uma profundidade diferente ou quando todo 
o corte estiver completo 

10 Se outro corte tiver que ser feito, o grampo de pinpa 52 6 de- 

sengatado como na etapa 4) 0 cateter 8 e entfio alimentado atraves do 
grampo 52 pelo rolete de alimentapSo 66 como na etapa 5) 0 grampo de 
pm^a 52 e entao reengatado na etapa 6) e, caso necess6no t o grampo de 
pmpa 52 e girado para expor uma posi9§o diferente do cateter 8 & lamina de 

15 serra 38 A ISmina de serra 38 e entao movida honzontalmente, se a pro- 
fundidade do corte mudar, e, em seguida, verticalmente para fazer o corte, 
as etapas de 1) a 7) sendo t&o frequentemente repetidas quanto necessano 
at6 que todas as incisfies tenham sido feitas ou at6 que o cateter 8 nao pos- 
sa mais ser agarrado pelo rolete de alimenta9§o 66 e pelo rolete de pmpa 

20 oposto 60 

A descngSo acima da operaf ao do sistema de corte de cateter 6 
descreve os diferentes orificios servidos pelo grampo 52. Quando a lamina 
de serra circular 38 estiver fazendo urn corte no cateter 8, o grampo 52 
prende o cateter 8 firmemente Quando o corte tiver sido feito no cateter 8, o 

25 cateter 8 e alimentado atraves do grampo 52 fazendo com que o grampo 52 
seja desengatado de em volta do cateter 8. Depois de ser desengatado, o 
cateter 8 e alimentado atrav6s do grampo 52 ate que o pr6ximo ponto de 
incisao no cateter 8 esteja em posipSo com relaf§o 6 l&mina de serra 38 0 
grampo 52 e novamente engatado, de forma a ser disposto apertadamente 

30 em torno do cateter 8 para novamente impedir o movimento do cateter 8 
durante o corte 

Deve ser reconhecido a partir da descrip§o acima que a largura 
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de urn corte no cateter 8 e limitada d largura da lamina de:sehr4 cvSidar:3&^ |«: 
Urn corte mais largo, no entanto, exige que o cateter 8 seja avan$ado ligei- 
ramente para alem da lamina de serra 38. Entretanto, o avanpo n§o aconte- 
ce enquanto se faz urn corte A lamina de serra 38 tern que ser retirada para 
5 que o grampo 52 possa ser desengatado de volta do cateter 8, enquanto ele 
for avanfado Isto 6 necess6rio porque a liberapSo do corte do cateter 8 ( 
quando o grampo 6 desengatado, ina criar um corte mutil, se n§o impreciso 

Outro componente vital da montagem 6 6 um meio de detec^ao 
de posifSo Embora seja entendido agora como o cateter 8 6 corlado, nSo 

10 esta sendo explicado como o rolete de alimenta^So 66 sabe quando parar 
de altmentar o cateter 8 atraves do grampo 52, ou quao distante o grampo 
52 precisa girar antes do infcio do corte. Em outras palavras, o corte de pre- 
cisao tambem extge o posicionamento de precisSo do cateter 0 posiciona- 
mento preciso exige sensores que podem detectar onde o cateter 8 estfi em 

15 rela^ao a lamina de serra 38 e ao grampo e prover ent§o esta informapSo 
para aigum dispositivo de controle que coordena o movimento de todos os 
componentes enviando os sinais necessanos para corretamente posicionar 
todos os componentes do sistema 6. 

, Este concerto 6 mostrado geralmente no diagrama de bloco da 

20 Figura 4. 0 ststema de corte de cateter 6 6 mostrado como tendo entradas 
ongin6rias de um meio de controle 80 para posicionar o membro vertical- 
mente movel 14 e mostrado como a seta 82, a entrada mostrada como seta 
84 para posicionar o meio horizontalmente m6vel 24, a seta 86 que designa 
uma entrada para conirolar a rotaf So do grampo 52, e uma seta 88 que de- 

25 signa uma entrada para controlar o rolete de alimentafSo 66 Duas entradas 
de controle para o grampo e ojnotor do fuso. s§o tambem mostradas como« 
as setas 87 e 89, respectivamente 0 diagrama de bloco na Figura 4 tam- 
bem mostra um meio sensor 90 para receber a informapao de posifao ongi- 
nSna do sistema 6, conforme indicado pela seta 92 Esta mformapSo 6 

30 transmitida ao meio de controle 80, conforme indicado pela seta 94, de ma- 
neira que ela possa ser processada e os sinais de controle corretos 82, 84, 
86 e 88 possam ser transmitidos ao sistema 6 
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Ha vanos processos alternativos para determihaf*# PQfr$£cc v" 
cateter 8 com relapSo a lamina de serra 38 Estes dispositivos podem ser 
todos substitufdos pelo meio sensor 90 da Figura 4 0 primeiro dispositivo 6 
um circuito de detec£§o de condu£§o etetnca 100, mostrado na forma de 
5 diagrama de bloco de acordo com Fjgura 5 As vezes, os matenais usados 
nos cateteres 8 sao eletncamente condutivos Adicionalmente, a lamina de 
serra 38 pode tamb6m ser eletncamente condutiva Consequentemente, a 
aproximapSo da lamina de serra 38 para o contato com o cateter condutivo 8 
pode resultar na execu^So de urn circuito eletnco Movendo-se a l&mina de 
10 serra 38 suficientemente de maneira lenta, de modo a n§o fazer urn contato 
abrupto com o cateter 8, o momento de contato pode ser usado como um 
ponto de referenda, de modo que a ISmina de serra 38 possa ser movida a 
uma distSncia horizontal adequada para formar o corte desejado 

A Figura 6 mostra um process© alternativo de detecpSo de posi- 
15 9§o Nesta concretizapSo, o meio de detecQ§o de arrasto mec&nico 6 aco- 
plado a lamina de serra 38 O meio de detecpSo de arrasto 102 pode ser 
acoplado ao meio de acionamento 104 da lamina de serra 38, ou ao fuso 32 
da (Smina de serra 38 Em outras palavras, o meio de detecfao de arrasto 
102 6 qualquer dispositivo adequado para detectar quando uma forfa de 
20 arrasto e encontrada pela lamina de serra 38 Por exemplo, um dispositivo 
para esta fmahdade e um transdutor de torque que mede o carregamento de 
torque do eixo que gira a lamina 38 

A Figura 7 mostra que um referido processo de detec^So de po- 
sipao e o de usar um meio detector de rotapfio 106 que detecta ate mesmo 
25 revoIupSes parciais msigmficantes da l&mma de serra 38, na medida em que 
o fuso 6 oscilado no sentido vertical e lentamenle avanpado no sentido hori-*.- 
zontal Quando a lamina 38 nSo estiver girando, a rotapao da lamina 38 \r& 
ocorrer quando for fefto um ligeiro contato entre a ISmina com o cateter 

Uma concretizafSo final para detectar a posipSo da ISmina de 
30 serra 38 com relapSo ao cateter 8 e a de usar um detector 6tico 108, con- 
forme mostrado na forma de diagrama de bloco na Figura 8 O meio de de- 
tector 6tico 108 6 disposto de tal maneira que ele possa detectar o contato 
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entre a lamina de serra 38 e o cateter 8 H£ v£rios dis^ositiv&slqu^^c^rn^ - v 
ser usados para implementar este detector 108. 

Um aspecto da mvengao que esta relacionado aos dwersos 
meios de detec$§o 90 descntos acima 6 o de que nSo apenas 6 important© 
5 saber a posi^ao da lamina, mas tamb£m 6 importante saber o grau de des- 
gaste da lamina Todas as concretizaffies do sensor acima sao inerente- 
mente capazes de compensar o desgaste que a ISmina 38 ir£ sofrer Em 
outras palavras, nenhum dos processos para determinar a posif§o exata da 
lamina 38 se baseia na suposi$ao de que o tarnanho da lamina 38 e cons- 

10 tate Todas as concretizafSes do sensor 90 sao consideradas no desgaste 
da l&mina de serra 38 atraves da determinapSo din&mica de posipSo que 
n&o se baseia em um tarnanho pr6-defjnido da lamina de serra 38 Ao inv6s 
d/sso, os sensores 90 determinam quando o contafo esta sendo feito, e, 
consequentemente, ajustam a posifSo da Ifimina 38 ou o cateter 

15 Variances da concretizapSo prefer ida sao ilustradas nas Figuras 

9A e 9B, as quais mostram que o meio de sujeigao 52 foi modificado. Con- 
forme pode ser visto na Figura 9A, uma superficie de suporte estacionaria 
110 e provida com uma fenda 112 na mesma para sustentar o cateter 8 a 
partir de baixo. A fenda 112 guia e prende o cateter 8 antes, durante e de- 

20 pois do corte A fixaffio do cateter 8 nSo apenas permite um corte mais pre- 
ciso, mas impede danos ao cateter 8 que eventualmente podenam ocorrer 
Um membro de sujeipSo movel 1 14 ou bigorna 6 tambem provido para assim 
aplicar torga ao cateter 8 f que e preso entre a b/gorna 114 e a superffcie de 
suporte fendilhada 110 A Figura 9B tamb6m mostra que a bigorna 114 

25 apresenta um mecanismo 116 que permite que a bigorna 114 se mova no 
sentido vertical com relafao d superffcie de suporte 110 

A Figura 10 ilustra uma modificafSo a disposigao do fuso 32 e 
da l§mina de serra 38 mostrada nas Figuras 1A e 1B Especificamente, uma 
pluralidade de lammas de serra 38 e mostrada como sendo montada em 

30 paralelo no mesmo fuso 32 Isto tambem significa que as l&minas de serra 
38 s5o necessanamente coaxiais. £ tamb6m prefendo que as l&minas de 
serra 38 apresentem o mesmo diSmetro, de maneira que nenhuma lamina 
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de serra individual 38 faca uma incisao mais profunda ho .cateter 5 : cfo!quer.: 

• • • t»» • • » 

qualquer uma das outras Entretanto, deve fjcar evidente que se o fuso 32 
ou as ]am\nas de serra 38 forem facilmente destacaveis do sistema 6, ent§o, 
laminas de serra de diversos diSmetros podenam ser montadas no mesmo 
5 fuso 32 para alcanfar urn padr§o consistente de corte apresenlando dife- 
rentes profundidades 

A Figura 11A mostra um mecanismo de grampo 120 que deve 
ser usado em conjunffio com a montagem de multiplas laminas de serra 38 
da Figura 10 O mecanismo de grampo 120 e capaz de deter um cateter 8 

10 no lugar, enquanto o cateler 8 e cortado pela pluralidade de iSminas de ser- 
ra 38 Isto 6 conseguido com a provis§o de uma superffcie de sujeipSo 122 
que apresenta uma depressao ou fenda 124 para receber o cateter 8. Uma 
moia lamelar 126 6 acoplada a superffcie de sujeipao A mola lamelar 126 6 
compreendtda de diversas linguetas 128 que forgam o cateter 8 para per- 
• 15 manecer na fenda 124, enquanto ele 6 cortado Uma pluralidade de fendas 
130 (que forma as linguetas de grampo 132), atrav&s da qual as ISminas de 
serra 38 s£o estendidas para assim cortar o cateter 8, 6 disposta perpendi- 
cular & fenda 124 e se estende a partir da superficie de sujeifao 122 com- 
pletamente atrav.es do. mecanismo de sujeifao 120 para um lado traseiro 

20 136 As linguetas 128 da mola lamelar 126 sao tipicamente espafadas entre 
si a uma dist§ncia que 6 igual ao espapamento entre a pluralidade de fen- 
das 130 Isto assegura que as ISminas de serra 38 n§o enlrem em contato 
inadvertidamente com as linguetas da mola lamelar 128, enquanto corlam o 
cateter 8 

25 Para permitir que o cateter 8 seja alimentado atrav§s da fenda 

.124 na superffcie de sujei$5o,122, deve haver um mecanismo para elevar 
as linguetas 128 da mola lamelar 126 de fora da superffcie de sujeipfio 122 
A Figura 11 A mostra uma pluralidade de orificios 134 atraves do mecanismo 
de sujeigSo 120, um oriffcio 134 por lingiieta de grampo 132. A Figura 11B 

30 mostra estes orificios 134, e, mais importante, a pluralidade de varetas im- 
pulsoras 136 que se estende atraves dos orificios 134 a partir do lado de 
ir&s 136 do mecanismo de grampo 120 para a superfine de sujeipSo 122 O 
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multaneamente empurre a pluralidade de varetas impulsoras 136, quando o 
mecanismo de grampo 120 for instrufdo para desengatar o grampo e mover 
o cateter 8 

5 A Figura 12 e uma ilustrapSo de outra concretizapSo alternative 

da presente mvenpSo 0 membro verticalmente m6vel 14 6 moslrado tendo 
outra forma que permite que ele possa ter dois membros horizontalmente 
moveis 24 dispostos no mesmo, cada qual tendo sua pr6pria ISmma ou la- 
mmas de serra associadas 38 Esta concretizap§o permite que o cateter 8 

10 seja simultaneamente cortado em diferentes pontos circunferencialmente 
definidos na superficie do cateter Isto e especialmente util em fazer corles 
nos cateteres que apresentam multiplas mcisSes, por exemplo, nas posipSes 
diametralmente opostas no cateter 8. 

Deve ser notado que enquanto a concretizapao prefenda foi de- 

15 finida como tendo um membro horizontalmente movel com o fuso para a la- 
mina de serra acoplada ao mesmo, a colocapao dos membros verticalmente 
e horizontalmente m6veis pode ser trocada Nesta disposipao, o membro 
horizontalmente movel e acoplado ao membro de base e ao membro verlt- 
calmente movel, o membro verticalmente movel tendo um fuso giravelmente 

20 acoplado ao mesmo 

Uma concretizapSo alternativa da presente invenp§o usa um 
brapo de alavanca que 6 capaz de movimento em pelo menos dois graus de 
liberdade, de modo que ele possa mover-se verticalmente e horizontalmente 
para posicionar uma extremidade fusiforme 

25 Outro aspecto da mvenpao que deve ser explicado e o de que a 

. rotap&o do cateter nSo e limitada ao uso de um mecanismo de sujeipao gira- 
vel. Por exemplo, o grampo pode ser n§o-gir6vel e desengatado para per- 
mitir que o mecanismo de alimentap§o do cateter gire o cateter, e depois 
engate novamente o grampo para fazer as incisoes adiaonafs Adicjonal- 

30 mente, o grampo e o mecanismo de alimentapao de cateter podem ser gira- 
dos juntos antes de serem feitas as incis6es adicionais. 

Aspectos alternativos da mvenp&o incluem a reposipSo de um 
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instrument de corte nao-mecanico para girar a labvn© kib.&>i}cf&\H<}Gfo l .\ 
atualmente prefenda Por exemplo, urn laser pode ser provido para executar 
o corte alraves de matenais que sSo montados no sistema 

Deve tambfem ser reahzado que as ISminas de rotafSo nSo s&o 

5 o unico iipo de ISmina mecSnica que pode ser utilizada L&mmas de "serra" 
convencionais podem tamb6m ser providas 

Deve ser entendido que as concretizag&es acima descritas s&o 
apenas ilustrativas da aphca$§o dos princfpios da presente inven?§o Nu- 
merosas modifrca$6es e disposifdes alternativas podem ser idealizadas por 

10 aqueles versados na tecnica sem se afaslar do espirito e escopo da pre- 
sente mven9§o As revindicates anexas se destinam a cobnr tais modifi- 
caf6es e disposi$6es 
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REIVINDICAQOES 

1 Sistema para formar pelo menos um corte de precisao em urn 
objeto alongado, tal como um cateter ou um fio de guia, no qual o corte de 
precisSo se da geralmente em um Sngulo ou transversalmente com relafSo 
5 a um eixo longitudinal do objeto alongado, o dito sistema compreendendo 

um meio de fixa^ao para repetidamente desengatar e depois 
deter o objeto alongado em uma posijao adequada para cortar o objeto 
alongado em um Sngulo ou transversalmente com rela9§o ao eixo longitudi- 
nal, 

10 um meio de manipula^o para mover o objeto alongado, de 

modo que ele possa ser disposto na posifSo adequada para corte, quando 
ele for desengatado pelo meio de posiaonamento, e 

um meio de corte para formar pelo menos um corte de precrsao 
no objeto alongado com rela^ao a qualquer profundidade desejada 

15 2 Sistema de corte, de acordo com a reivindicafSo 1, no qual o 

meio de corte adicionalmente compreende um meio para mover o meio de 
corte com rela$ao ao objeto alongado que e preso pelo meio de posiciona- 
mento, de tal forma que o corte de precisSo possa ser feito em um Sngulo 
ou transversalmente com relafao ao eixo longitudinal do objeto alongado 

20 3 Sistema de corte, de acordo com a reivindicapao 1, no qual o 

meio de fixafao para repetidamente desengatar e depois deter o objeto 
alongado 6 adicionalmente compreendido de um dispositivo de sujeipao 
para prender o objeto alongado depois de ser manipulado para uma posifSo 
correta para ser cortado pelo meio de corte, o dito dispositivo de sujeipSo 

25 possuindo pelo menos duas superficies opostas m6veis a serem pressiona- 
das contra o objeto alongado que 6 disposto entre as mesmas, para que o 
mesmo fique im6vel. 

4. Sistema de corte, de acordo com a reivmdicafSo 3, no qual o 
meio de manipulap§o para mover o objeto alongado, de modo que ele possa 

30 ser disposto na posifSo adequada para corte, e adicionalmente compreen- 
dido de um dispositivo de alimentapSo para manipular o objeto alongado 
com rela?So ao meio de fixa£§o para que fique em uma posifao de corte 
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correta com relap§o ao meio de corte, onde a mani^lapaocdo foj^jelori- 5 .: 
gado e qualquer apao apropnada que inclui o presstonamento, a trapao e a 
rotafao do objeto alongado com relapao ao meio de corte e ao meio de fixa- 

♦ 

Sao 

5 5 Sistema de corte, de acordo com a reivindicap§o 3, no qual o 

dispositive de sujeipSo 6 8diciona!mente compreendido de meios para girar 
o dispositivo de sujeip&o, enquanto ele mantem o objeto alongado im6vel e 
enquanto o meio de corte corta o objeto alongado 

6 Sistema de corte, de acordo com a reivmdicafSo 1, no qual o 
10 meio de corte e selecionado a partir do grupo de meios de corte que con- 

siste de uma ISmma mecanica e de urn laser 

7 Sistema de corte, de acordo com a reivmdicapSo 6, no qual a 
l&mma mec&nica e selecionada a partir do grupo de l&minas mecanicas que 
consiste de lammas de serra giratonas e laminas de serra n§o-gtrat6nas 

15 8 Sislema de corte, de acordo com a reivmdicapSo 1, no qual o 

meio de fixapSo, o meio de manipuIapSo, e o meio de corte s§o m6veis e 
fix£veis em uma posi?§o, um com relapSo ao outro, de tal forma que o objeto 
alongado possa ser posicionado para corte em um fingulo desejado pelo 
meio de fixapao e pelo meio de manipulafSo com relapSo ao meio de corte 

20 9 Sistema de corte, de acordo com a reivindicapao 3, no qual o 

dispositivo de sujeipSo e adicionalmente compreendido de um grampo de 
pin?a 

10 Sistema de corte, de acordo com a reivindicapao 4, no qual 
o dispositivo de alimentapfio e adicionalmente compreendido de uma mon- 

25 tagem de rolete de pinpa disposta adjacente ao dispositivo de sujei$5o para 
assim ahmentar o objeto alongado com relapSo ao dispositivo de sujeipfio 

11 Sistema de corte, de acordo com a reivmdicapSo 10, no qual 
a montagem de rolete de pinpa 6 adicionalmente compreendida de 

uma primeira roda para sustentar e forpar o objeto cilfndnco a se 
30 mover com relapao ao meio de sujeipao, quando o meio de sujeip§o for de- 
sengatado; 

uma segunda roda para aplicar uma forpa ao objeto cilfndnco 
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para assim dete-lo contra a primeira roda, provendh : aisuri afritp para!ern J .j 
purrar o objeto cilindnco para o meio de sujei^ao, e 

urn brafo de alavanca acoplado £ base em uma extremidade de 
pivotamento, e acoplado a segunda roda em uma extremidade m6vel, no 
5 qual urn meio de mola acoplado entre o bra? o de alavanca e o membro de 
base proporciona a forpa da segunda roda 

12 Sistema de code, de acordo com a reivmdicasao 6, no qual 
o sistema 6 adicionalmente compreendido de urn meio sensor para determi- 
nar uma extensao de desgaste da ISmma mec&nica, de tal forma que ele 
10 possa ser substituido para assim preservar as tolerfincias de precisao em 
uma profundidade de urn corte no objeto alongado 

13. Processo para formar pelo menos urn corte de precisao em 
urn objeto alongado, tal como urn cateter ou urn fio de guia, o aparelho m- 
cluindo urn dispositivo de sueifSo, urn meio para ahmentar o objeto alonga- 
15 do com re\agao ao disposiUvo de sujeifSo, e urn d/spositivo de corte, no qual 
o dispositivo de corte faz pelo menos um corte de precisSo no objeto alon- 
gado que se encontra pelo menos em um Sngulo ou transversalmente com 
relafao a um eixo longitudinal do mesmo, o dito processo compreendendo 
as etapas de* 

20 (1) alimentar o objeto alongado com relapSo ao dispositivo de 

sujeigao; 

(2) mantpular o objeto alongado para uma posifSo que 6 ade- 
quada para fazer pelo menos um corte de precisSo no mesmo, 

(3) engatar o dispositivo de sujeifSo, de forma a firmemente 
25 deter o objeto alongado na posifao que § adequada para corte; 

(4) fazer pelo menos um corte de precisSo no objeto alongado, 

(5) desengatar o dispositivo de sujeif So, e 

(6) repetir as etapas de (1 ) a (5) at£ que sejam compietados to- 
dos os codes desejados no objeto alongado 

30 14. Sistema para formar cortes de precisSo em um cateter, um 

fio de guia, ou outros objetos geralmente cilfndricos, o dito sistema compre- 
endendo 
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um membro de base, 
um membro verticalmente m6vel deshzantemente acoplado ao 
membro de base, 

um membro honzontalmente m6vel possuindo uma extremidade 
5 fusfforme e sendo deshzantemente acoplado ao membro verticalmente movel, 

pelo menos um fuso girSvel disposto atraves da extremidade fu- 

siforme, 

pelo menos uma lamina de serra circular disposta coaxialmente 

no fuso, 

10 um meio de acionamento acoplado a pelo menos um fuso para 

girar pelo menos uma lamina de serra circular, 

um membro de sujeifao acoplado ao membro de base e dis- 
posto para assim permitir que um meio de sujeipao engate o objeio cilindn- 
co, enquanto pelo menos uma ISmma de serra circular faz uma mcisao atra- 
15 v6s do mesmo, e 

um meio para alimentar o objeto cilindnco com relafao ao meio 

de sujeifao. 

15 Sistema, de acordo com a reivindicaffio 14, no qual o mem- 
bro verticalmente m6vel possui uma primeira face de acoplamento vertical e 
20 uma primeira face de acoplamento horizontal, e o qual 6 deshzantemente 
acoplado ao membro de base na primeira face vertical 

16. Sistema, de acordo com a reivindica?So 15, no qual o mem- 
bro honzontalmente movel possui uma segunda face de acoplamento hori- 
zontal, onde o membro horizontalmente m6vel e deshzantemente acoplado 

25 na segunda face de acoplamento horizontal ao membro verticalmente m6vel 
na primeira face de acoplamento horizontal. ... 

17. Sistema, de acordo com a reivindica?§o 14, no qual o meio 
de sujeifao e giravelmente disposto dentro do membro de sujei9§o para as- 
sim permitir que o membro de sujeifao gire dentro do meio de sujei^So e 

30 exponha a circunferfencia do objeto cilindnco & pelo menos uma l&mma de 
serra circular. 

18 Sistema, de acordo com a reivindicapao 17, no qual o meio 
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d sujeifSo 6 compreendido de urn grampo de pingh: d obilp # o* jnrfefo^dtfe \: 
ahmentar o objeto cilindnco com relafSo ao meio de sujeifSo ahmenta o 
objeto cilindnco atraves de um orificio de sujeifao no grampo de pinfa 

19 Sistema, de acordo com a reivmdicafSo 14, no qual o meio 
5 de sujei^o 6 compreendido de 

uma superficie horizontal fendilhada para sustentar o objeto Cf- 
lindrico a partir de baixo, e 

um membro de sujeifao m6vel disposto acima da superficie ho- 
rizontal fendilhada para aplicar for$a ao objeto cilindnco para assim dete-lo 
10 contra a superficie horizontal fendilhada, enquanto o objeto cilindnco estiver 
sendo cortado 

20 Sistema, de acordo com a reivindica?ao 19, no qual a su- 
perficie horizontal fendilhada e mais especificamente compreendida de uma 
unica depressao, a partir da qual o objeto cilindnco n§o pode facilmente 

15 mover-se, quando estiver sendo aplicada for$a pelo membro de sujeipao 
m6vel 

21 Sistema, de acordo com a reivindicafSo 20, no qual o mem- 
bro de sujeip §o m6vel possui um corte de fenda no mesmo para engatar o 
objeto cilindnco para firmemente dete-lo, impedindo danos ao mesmo 

20 22 Sistema, de acordo com a reivindicafao 14, no qual o meio 

para ahmentar o objeto cilindnco com relafao ao meio de sujeipao e com- 
preendido de uma montagem de rolete de pinpa disposta adjacente ao 
membro de sujeipSo para assim ahmentar o objeto cilindnco com relafSo ao 
meio de sujeiffio 

25 23 Sistema, de acordo com a reivindicapSo 22, no qual a mon- 

tagem de rolete de pin?a 6 mais especificamente compreendida de. 

uma primeira roda para sustentar e forgar o objeto cilindnco 
para se mover com rela^So ao meio de sujeifSo, quando o meio de sujeig§o 
for desengatado, 

30 uma segunda roda para aplicar uma forpa ao objeto cilindnco 

para assim dete-lo contra a primeira roda, provendo assim atnto para pres- 
sionar o objeto cilindnco para o meio de sujeigSo, e 
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urn brapo de alavanca acoplado a base em orrfajaxlramTcfebe ]de : .: 
pivotamento, e acoplado a segunda roda em uma extremidade m6vel, no 
qual urn meio de mola acoplado entre o brapo de alavanca e o membro de 
base proporciona a forpa da segunda roda 
5 24 Sistema, de acordo com a reivindicapSo 14, no qual o siste- 

ma adiaonalmente compreende urn meio sensor para determmar uma ex- 
tens§o de desgaste de pelo menos uma lamina de serra circular 

25 Sistema, de acordo com a reivmdicapSo 24, no qual o meio 
sensor e compreendido de urn circuito de detecpao de condupSo etetrica 

10 acoplado a pelo menos uma lamina de serra circular e ao objeto cilindnco, 
onde o objeto cilindnco e conduttvo, e o dito circuito notificando urn meio de 
controle de posipao, quando urn circuito eletrico estiver completo e quando 
pelo menos uma lamina de serra circular entrar em contato com o objeto 
cilindrico eletricamente condutivo 

15 26. Sis\ema y de acordo com a reivmdicapao 2A X no qual o meio 

sensor 6 compreendido de urn meio de detecpao de arrasto mecanico aco- 
plado & pelo menos uma l&mina de serra circular atraves do meio de acio- 
namento ou do fuso 

27 Sistema, de acordo com a reivmdicapao 26, no qual o meio 

20 de detecpao de arrasto mecSnico e compreendido de urn meio detector de 
rotapSo que monitora a rotapSo de pelo menos uma l&mina de serra circular, 
determinando assim quando 6 feito o contato movimentando o fuso para 
cima e para baixo, enquanto avanpa na direpSo do objeto cilindnco 

28. Sistema, de acordo com a reivmdicap§o 26, no qual o meio 
25 de detecp§o de arrasto mecanico 6 compreendido de urn meio detector de 

torque que monitora. uma mudanpa em urn grau de torque exigido para girar 
pelo menos uma lamina de serra circular 

29. Sistema, de acordo com a reivindicapao 24, no qual o meio 
sensor 6 compreendido de urn meio detector otico para detectar urn vSo en- 

30 tre pelo menos uma ISmina de serra circular e o objeto cilindnco. 

30 Sistema, de acordo com a reivindicapao 14, no qual pelo 
menos uma ISmina de serra circular 6 mais especificamente compreendida 
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de uma pluralidade de l&minas de serra circular, oncle as : l£mfnas betsarrav 

• • •* • #*• ••• • 

s§o montadas em paralelo e coaxialmente em pelo menos urn fuso, e onde 
cada ISmma da pluralidade de l&mtnas de serra circular possui o mesmo 
diSmetro 

5 31 Sistema de acordo com a reivmdicafao 30, no qual o meio 

de sujeifSo 6 compreendido de urn membro de sujeipSo que apresenta 

uma superficie de sujeipSo na qual 6 disposta uma depressao 
atraves da mesma para parcialmente receber e manter o objeto cilindnco na 
posi?ao vertical, 

10 uma plural/dade de fendas que se estende a partir da superffcie 

de sujeif§o atrav6s de urn lado traseiro virado para o lado oposto, 

uma mola lamelar acoplada £ superficie de sujeipSo para for^ar 
o objeto cilindnco na depressao e contra a superffcie de sujeip&o, 

uma pluralidade de orificios de acesso entre a pluralidade de 
15 fendas e que se estende a partir do lado de tr6s atraves, para a superficie 
de sujeigSo, e 

uma pluralidade de varetas impulsoras, uma unica vareta sendo 
disposta dentro de cada oriffcio da pluralidade de orificios de acesso para 
assim levantar a mola lamelar a partir do objeto cilindnco, quando o objeto 

20 cilmdrico tiver que ser mampulado. 

32 Sistema, de acordo com a reivindicapSo 31, no qual o mem- 
bro de sujeifSo adicionalmente compreende urn meio acionavel para empur- 
rar as varetas impulsoras atrav6s da pluralidade de orificios de acesso, 
quando o objeto cillndrico for mampulado 

25 33 Sistema, de acordo com a reivindicagao 14, no qual o siste- 

ma adicionalmente compreende urn meio de determinajSo de posipSo para 
determinar uma posifSo do objeto cilindnco com relap§o a pelo menos uma 
l&mma de serra circular, de modo que o membro verticalmente movel e o 
membro honzontalmente m6vel possam ser posicionados corretamente para 

30 formar uma incisSo 

34. Sistema, de acordo com a reivindicapSo 14, no qual o sisle- 
ma adicionalmente compreende urn segundo membro horizontalmente rh6- 
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vel possuindo uma extremidade fusiforme e uma facade bcoptahedlo^on- 1 
zontal, onde o membro honzontalmente m6vel 6 deshzantemente acoplado 
na face de acoplamento horizontal com relapSo ao membro verticalmente 
movel na pnmeira face de acoplamento horizontal 

35 Sistema, de acordo com a reivindicapao 34, no qual o siste- 
ma adicionalmente compreende urn fuso giraveJmenJe acoplado £ extremi- 
dade fusiforme do segundo membro horizontalmente m6vel, possuindo uma 
l&mina de serra coaxialmente montada no dito fuso 

36 Processo de corte de um cateter, fio de guia ou outro objeto 
cilindrico, quando do uso de um dispositivo de corte, o qual mclui um mem- 
bro verticalmente m6vel com um membro horizontalmente m6vel associado 
possuindo um fuso acoplado ao mesmo, uma ISmina de serra circular gira- 
velmente disposta no fuso, uma montagem de sujeipSo para deter o objeto 
cilindnco, enquanto a I5mma de serra circular faz uma mcisao no mesmo, e 
um meio para avanpar o objeto ctlfndrico com relap§o ao meio de sujeipSo, o 
processo compreendendo as etapas de 

(1) prover um compnmento do objeto cilindnco ao meio para 
avanpar o objeto cilindrico com relapao ao meio de sujeipao, e avanpar o 
objeto cilindnco, 

(2) engatar o meio de sujeipSo ao redor do objeto cilindnco, 

(3) avanpar o membro horizontalmente movel a uma profundida- 
de de corte desejada na direp§o, embora abaixo, do objeto cilindrico, 

(4) avanpar o membro verticalmente movel para cima ate que a 
ISmina de serra circular corte o objeto cilindrico, e 

(5) abaixar o membro verticalmente m6vel 

37 Processo, de acordo com a reivmdicapSo 36, no qual o pro- 
cesso compreende as etapas adicionais de 

1) desengatar o meio de sujeipSo das proximidades do objeto 

cilindnco, 

2) avanpar o objeto cilindrico atraves do meio de sujeipSo, e 

3) repetir as etapas de 2) a 5) da reivindicap§o 19 

38 Processo, de acordo com a reivindicapSo 36, no qual o pro- 
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cesso compreende a etapa adiaonal de girar o meio'cfe \ ujeS^Sb'para |r§sim V 
girar o objeto cilindrico preso no mesmo e expor uma porpSo diferente do 
objeto cilindrico a lamina de serra circular 

39. Processo, de acordo com a reivindicafSo 3B t no qual o pro- 
5 cesso compreende a etapa adicional de girar o meio de sujeifSo e o meio 

para avanf ar o objeto cilindrico com relapSo eo meio de sujeipao para assim 
girar o objeto cilindrico preso no mesmo e expor uma porffio diferente do 
objeto cilindrico d ISmma de serra circular 

40. Processo, de acordo com a reivindicagao 36, no qual o pro- 
10 cesso compreende a etapa adicional de 

1 ) desengatar o meio de sujeif §o; 

2) girar o meio para avanfar o objeto cilindrico para assim girar 
o objeto cilfndnco preso no mesmo e expor uma porpSo diferente do objeto 
cilindrico a lamina de serra circular, e 

15 3) engatar o meio de sujeif §o 

41 Sistema para formar cortes de preas§o em um cateter, urn 
fio de guia ou outros objetos geralmente cilfndricos, o dito sistema compre- 
endendo. 

um membro de base, 
20 um membro horizontalmente m6vel deslizantemente acoplado 

ao membro de base, 

um membro verticalmente movel possuindo uma extremidade 
fusiforme e sendo deslizantemente acoplado ao membro horizontalmente 
m6vel. 

25 pelo menos um fuso giravel disposto atrav6s da extremidade 

fusiforme, 

pelo menos uma ISmma de serra circular dtsposta coaxialmente 

no fuso; 

um meio de acionamento acoplado a pelo menos um fuso para 
30 girar pelo menos uma ISmma de serra circular, 

um membro de sujeifao acoplado ao membro de base e dis- 
posto para assim permitir que um meio de sujeifao engate o objeto cilindn- 
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co, enquanto pelo menos uma lamina de serra circufefifatttL^a'tinbs&o afrari 

• • • ••• • »• 

v6s do mesmo ( e 

urn meio para al/mentar o objeto alfndnco com relapao ao meio 

de sujeifao 

5 42 Sistema, de acordo com a reivindicagSo 41, no qua! o mem- 

bro verticalmente m6vel possui uma pnmeira face de acoplamento vertical e 
uma pnmeira face de acoplamento horizontal, e o qual 6 deslizantemente 
acoplado ao membro de base na pnmeira face vertical 

43 Sistema, de acordo com a reivindicapao 42, no qual o mem- 
10 bro honzontalmente movei possui uma segunda face de acoplamento hori- 
zontal, onde o membro honzontalmente movel e deslizantemente acoplado 
na segunda face de acoplamento horizontal ao membro verticalmente m6veJ 
na pnmeira lace de acoplamento honzontal 

44 Sistema para formar cortes de precisao em um cateter, urn 
15 fio de guia, ou outros objetos geralmente alfndncos, o dito sistema compre- 

endendo' 

um membro de base, 

um bra?o de alavanca acoplado ao membro de base em uma 
extremidade de pivotamento e capaz do movimento honzontal e vertical de 
20 uma extremidade fusiforme oposta; 

pelo menos um fuso girdvel disposto atraves da extremidade 

fusjforme, 

pelo menos uma I&mma de sens circular disposla coaxialmento 

no fuso; 

25 um meio de acionamento acoplado a pelo menos um fuso para 

girar pelo menos uma lamina de serra circular, ... 

um membro de sujei?§o acoplado ao membro de base e dis- 
posto para assim permitir que um meio de sujeifSo engate o objeto cilindri- 
co, enquanto pelo menos uma I&mma de serra circular faz uma mcisSo atra- 
30 ves do mesmo, e 

um meio para alimentar o objeto ciKndrico com relapSo ao meio 
de sujeipSo - 
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Fig. 1B 
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Patent© de InvenfSo "PROCESSO E APARELHO PARA FORMAR COR- 
TES EM CATETERES, FIOS DE GUIA E SEMELH ANTES". 

Dispositivo de corte de cateter, fto de guia ou outro objeto cilin- 
drico, o qual inclui uma base, pelo menos uma I&mina de serra circular 
montada em um membro fusiforme, e um grampo para manfpular o objeto a 
ser cortado Pelo menos, uma l&mina de serra circular 6 giravelmente mon- 
tada no membro fusiforme 0 membro fusiforme § livre para se mover no 
sentido vertical e horizontal com relapao a base, para assim controlar a lo- 
cafizafSo, o tamanho e a profundidade dos cortes em um objeto cilfndnco 
disposto adjacente ao mesmo O grampo 6 capaz de deter o objeto a ser 
cortado, bem como de gir£-lo para expor toda a circunfer&ncia do objeto & 
lamina de serra Com o desengate do grampo, um rolete de pinfa pode 
avanpar o objeto antes que o grampo seja reengatado para firmemente deter 
o objeto para corte S§o tambem providos sensores para permitir a detecpao 
de desgaste da l&mina de serra, com a finalidade de informar sobre a repo- 
S19S0 ou a compensaf ao do ajusie necessSno da lamina de serra 



